歩行計測システムによる人間の動作計測に関する研究 by 片野 広大
                                 修 士 論 文 の 和 文 要 旨 
 
大学院  電気通信学 研究科  博士前期課程 知能機械工学 専攻 
氏     名           片野 広大 学籍番号   0834015 
論 文 題 目 歩行計測システムによる人間の動作計測に関する研究 
 
要  旨 
 
歩行は人間の生活の中で最も基本的な運動の1 つである．高齢者や身体障害者の歩
行能力は若者，健常者と比較して低い傾向にあり，転倒リスクが高いといわれている．
また，特に高齢者においては転倒による怪我から寝たきりになる危険性が存在するこ
とは広く知られており，今後，社会の更なる高齢化において，歩行能力を維持改善す
る取り組みは重要になっていく． 
そこで人間の歩行を工学的視点から分析し，歩行能力との関連を明らかにすること
で歩行訓練に生かす研究が行われている．しかし，歩行の分析で利用されることの多
いカメラとフォースプレートを組み合わせる手法は，計測から分析結果を算出するま
でに時間がかかることが問題となってきた． 
本研究ではフォースプレートとビデオカメラ，歩行パラメータ検出センサをLabVIEW 
を用いて統合し，計測したその場で歩行分析要素の算出，分析結果の提示が可能なシ
ステムを実現した．また, 開発したシステムでは新しい歩行分析要素として使用でき
る可能性を持つ評価パラメータとしてROS(Roll Over Shape) を取り入れた．本計測シ
ステムによる計測について評価実験を行い，本システムの計測精度を明らかにした．
歩行パラメータ検出センサではセンサ長に対する相対誤差2%という計測精度であっ
た．カメラによる計測では最大相対誤差0.7%と高い精度での計測が可能であった． 
最後に開発したシステムを用いて歩行計測実験を行い，運動学的，運動力学的歩行
分析要素とROSの算出ができていることを示した．また，腕組み歩行では腕振り歩行よ
り股関節トルクパワーが高いことから，腕によって行われる姿勢制御を股関節トルク
によって補っている可能性を示した． 
本論文の内容は以下のようになっている．第1章では序論を述べる．本研究の背景・
目的について説明し，歩行計測研究分野での本研究の位置を明らかにする． 第2章で
は計測システムの概要について述べる．開発するシステムの全体像と各ハードウェア
の構成，各センサから算出する歩行分析要素について説明する．第3章では動作分析手
法について述べる．計測データからどのように歩行分析要素を算出するかその詳細を
説明する． 第4章では計測誤差について述べる． 開発システムで計測する値について
評価実験を行い，計測精度について検証する．第5章では歩行計測実験について述べる．
開発したシステムを用いて歩行計測実験を行い，各種歩行分析要素を算出した．第6
章では結言を述べる．研究成果と今後の展望について説明する． 
 
